自律無人搬送車の多段階最適スケジューリング問題の研究 by 加藤 史彦
修 士 論 文 の 和 文 要 旨 
 
研究科・専攻 大学院   電気通信学研究科     システム工学専攻 博士前期課程 
氏    名 加藤 史彦 学籍番号 0835010 
論 文 題 目 自律無人搬送車の多段階最適スケジューリング問題の研究 
 要  旨 
 近年、半導体生産技術の進歩から半導体部品の回路集積度が上がるとともにウエハーサイズが
拡大したため製造工程に大きな影響を与えている。 









を行う複数台の自律無人搬送車(Automatic Guided Vehicle: AGV)、フープの搬送を指示する指令
(搬送指令)を受け取り AGV に割り付けるスケジューラから成る。 
 AGV には衝突の可能性がある接近を検知して停止する機能が搭載されている。現在の半導体製
造工場ではこの機能を頼りに、生産管理システムが発生した搬送指令を渋滞の発生を想定せずに








画問題として定式化する手法と最適化問題を 2 段階で解く手法を提案する。 
 
 
